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L^inventioQ a pour objet un mecanisme de transmis- 
sion homooinetique d*un ttouvement circulaire d'un premier arbre 
a un second arbre eloigne du premier ; oes deux arbres doivent 
Stre situes dans un mSme plan mais dans certaines circonstances 
5 ils peuvent Stre paralleles et dans d'autres circonstances ils 

peuvent etre concourants* 

invention repose sur la combinaison de qviatre 

Joints de transmission d'un mSme type connu en soi et utilises 
jusqu'a present exclusivement de maniere individuelle» On trouve 

10 la description et des exemples d'utilisation d*un tel joint de 
transmission dans les brevets americains ITos 1.075»508 et 
2.505 •978. Dans ce ioxnt destine a Stre utilise individuellement, 
un premier arbre se termine par une partie extrSme deviee late- 
r element ; cette partie extrSme est pourvue d'un axe qui lui est 

15 perpendiculaire et cet axe est monte libre en rotation dans les 
deux branclies d'une cliape qui est elle-mSme portee par un second 
arbre* Tout mouvement rotatif continu impose au premier arbre 
se traduit par un mouvement oscillatoire du second arbre 9 c*est- 
a-dire un mouvement altematif de rotation ayazit une amplitude 

20 totale inferieure 180*. Pour la clarte des explications, on 
appellera dans ce qux suit un tel joint claasique a usage indi-* 
viduel un Joint rotatif-oscillant. 

Le but principal de 1' invention est d'apporter un 
mecanisme compose de quatre Joints rotatifs-oscillants combines 

25 pour transmettre xua mouvement circulaire d*un premier arbre d 

un second arbre eloigne du premier arbre mais situe dans un mSme 
plan 9 les deux mouvement s rotatifs etant homocinetiques. 

Sel<g^jj^^remi^^ aspect de 1* invention, les quatre 
joints sont disposSs / et la transmission du mouvement est di- 

30 recte en ce sens que les arbres tournent a la m§me Vitesse et 

dans le mSme sens* 

Selon un second aspect de 1" invention, les quatre 
joints sont dispoiI^^/"'^t'^2''transmission du mouvement est in- 
versee en ce sens que les arbres tournent a la mSme Vitesse mais 
55 dans des sens opposes. 

Par simplification, daos ce qui suit on appellera 
homooinetique le mecanisme de 1* invention selon son premier as- 
pect et retro-homocinetique le mecanisme selon son second aspect* 
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On atteint le but principal de 1' invention grftce 
a un mecanisme comprenant sxir un premier arbre une premiere pai- 
re d'un premier ;joint rotatif-osciXlant et d'un second ^joint 
rotatif-osciUant, sur un second arbre espace du premier arbre 
5 mais contenu dans un mime plan une seconde paire d»un premier 
doint rotatif-oscillant et d'un second joint rotatif-oscillant 
ces doints etant tous d'un mSme type connu en eoi comprenant un 
premier ^l6ment et un second element ayant respectivement un 
mouvement circulaire et un mouvement alternatif ; les seconde 
10 elements des premiers joints sent accoupUs en prolongement pour 
constituer une tringle de liaison entre ces deux premiere joints 
et les seconds elements des seconds joints sent accoupl6s en 
prolongement pour constituer une tringle de liaison entre ces 
deux seconde joints, ces deux tringles de liaison etant paraUd- 
15 les I'une k I'autre cependant que les premiers elements des 

Qomts de la premiere paire ainsi que les premiers elements des 
joints de la seconde paire sont accoupl6s ensemble soit en pro- 
longement I'un de I'autre en se confondant respectivement avec 
le premier arbre et avec le second arbre , soit avec un d6calage 
angulaire par 1 • intermediaire d»un plateau dont I'axe g6ometri- 
que est confondu respectivement avec I'axe g6om6trique du pre- 
mier arbre et avec I'axe geometrique du second arbre. 

Dans un mode de realisation de I'invention, le 
premier element de cheque joint est un arbre coud6 avec une par^ 
tie divergente et dans chacune des paires de joints, les joints 
sont disposes en opposition avec les parties divergentes diri- 
gees en sens opposes, les premiers Elements etant acconples en- 
semble en prolongement entre les deux joints de chaque paire 
pour constituer respectivement le premier arbre et le second 
5U arbre • 

Dans une variante de realisation de I'invention, 
le premier element de chaque joint est un arbre coude avec une 
partie divergente et dans chacune des paires de joints les joints 
sont disposes en regard I'un de I'autre avec les parties diver- 
35 Sentes dirisees I'une vers I'autre, les premiers elements etant 
accouples par 1' intermediaire. d'un plateau par les extremites li- 
bres des parties divergentes avec un decalage angulaire sur ce 
plateau. 
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Pour bien faire comprendre 1' invention et ses 
avantages, on donnera maintenant une description d'un exemple de 
realisation et de plusieurs variantes de 1' invention. On se re- 
portera aux dessins annexes dans lesquels : 
5 - la figure 1A est une vue generale avec une par- 

tie arrachee d'un mScanisme de transmission salon un premier 
aspect de 1" invention capable de transmettre un mouvement circu- 
laire homocinetique entre deux arbres, 

- la figure 1B est une vue en coupe selon IB-IB 

10 de la figure 1A, 

- la figure 2 est une representation simplif iee 

du mecanisme de la figure 1, 

- les figures 3A, 5B, 30 » 3D sont des vues schema- 
tiques montrant quatre variantes de dispositions relatives des 

^5 elements du mecanisme des figures 1 et 2« 

- la figure 4 est une representation simplifiee 
d^un mecanisme de transmission selon un second aspect de !• inven- 
tion capable de transmettre un mouvement circxilaire retro- 
homocinetique entre deux arbres^ 

20 - les figures 54^ 5B sont des vues scbematiques 

montrant deux variantes de dispositions relatives des elements du 

mgcanisme de la figure 4$ 

- la figure 6 est une representation simplifiee 
d'une variante de montage du mecanisme de 1* invention consistent 

25 en une simple inversion de mode de realisation de la figmre 2^ 

- la figure 7 est une vue de dessus . en coupe par 
un plan liorizontal d'lai mecanisme conforme a 1 'invention monte 
entre la bolte de vitesses et l*essieu arridre d'une motocyclette, 

• la figure 8 est une vue partielle en coupe selon 

30 VIII-VIII de la figure 7^ 

- la figure 9 est une vue partielle en coupe selon 

IX-II de la figure 7. 

Ainsi qu^on I'a dit, le mecanisme de I'invention 
est une combinaison de quatre doints rotatif s-oscillants que I'on 
35 designe cbacun par la reference generale J sur la figure 1. Bien 
que les brevets mentionnes plus h.aut en donnent une description 
precise, poxir faciliter la comprehension de 1* invention, on com- 
mencera par decrire a nouveau un ooint J. 
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O'"?'^"* >» arbre d'entrSe 1, gui- 
le T ""^'^ «prese„te);<,ui se t^^^i^Tj^nr 
Son r T r ^ "t"^'' late-lement grice i u»e articull 
taoD 13. La partie ,:x*r«me 1^ fait u» aogi, . inKrieur 4 90' 

* 1» principal, a. Varbr. 1. Oette 

part.. e=rtr»e la^orte.par l-iuter^ediair. d-u. itrier 14. « 
«e 15 l„a .St parpendiculaire. Bans U „ode d. realisation 
reel des figures U et IB, 1 -axe 15 est nat4rialis« par d.u:c 
10 If^'-'^TJ"^ pr.longe.ent do part et d-autr, des 

sont montes libres en rotation dans les den^ brenohes oppos^.s 

m«e, XI .St preferable que l.s deUK bxancbes de la chape 1? 
80«nt reuDxee par lears .=rtre«lt6s libra, afin ,u. I'ensenble 
15 «* Pl" 4e rigidite. iinsi, comme le »ontrent les figures 1A .t 

J tel":. ' ' -eeu 17. A^T^ ^oit 

J tel ,u-on went d. le a^orlre, quand on impose & Larbr. d-en- 
tree 1 un mouv«.nt rotatif continu Inddque par une fUch. PI sur 

SO rotftlTlL* ^' """""'"t" alternatifs d. 

1 arbre 1 est de n t/« l.s mouvements altem^s de la tringle 18 
ont une frequeno. d. n cyeles/mn et une a«pUtud. angulalre d. 2. 

a. -ni..^ • """^"o 4 aocoupler quatr. Joints J 

a. manxer. a combiner l.urs effete, c. qui a pour resuUat a. 
permettr. la transmission homocin4ti,ue ou r^tro-bomoclnetlou. 
d un mouv..ent de rotation entre»arbre 1 et m. arbre 2, u seul. 
condition 4 observer est que ces deu. arbres doivent sSe si".? 
dans un «8„e plan. Le ..canisme de l-invention ,st reverliuf 
autrement dit. l-un quelconque des deux arbres 1, 2 peut itre ' 

Seloo 1-aspKt le plus general de l-invention. 
deux ooante J sont associes 4 l-arbre 1. deux Joints J sont L- 
35 socxes a l-arbr. 2 , l-un des Joints J de l-arbre 1 est r4unl 4 
un joxnt J do l-arbre 2 , l-autre Joint J de Larbre 1 est reuni 
a 1 'autre oomt J de 1 'arbre 2. 

La reunion d'un joint J de 1 'arbre 1 a un joint J 
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de I'arbre 2 se fait toujours de la m8me fagoQ : par I'accouple- 
ment eu prolocgement l*une de 1* autre des tringles 18 respecti- 
ves de ces deux joints ; en pratique, chaque triogle 18 est com- 
mute aux deux ooicts J qu*elle relie, comme on peut le voir sur 
5 toutes lea figures. La longueur des tringles 18 n* est pas limi- 
tee par 1' invention. 

En revanche) la maniere d'associer deux joints 
J a un arbre 1 ou 2 peut se faire selon deux dispositions qui 
sont en inversion ou en opposition I'une par rapport & l^autre. 
On se reportera plus particulierement aux figures 2 et 6 pour 
decrire ces deux dispositions. 

Sur la figure 2^ une premiere paire de deux joints 
J11» J12 est associee a un arbre 1 par le fait que cet arbre 1 
est commun a ces deux joints Jll, J12. Autrement dit, l*arbre 

15 d" entree de chaque joint est accouple en prolongement avec 1* ar- 
bre d'entree de 1' autre joint. II en est de mdme potu? 1' autre 
paire de joints J21 et J22 ; 1' arbre 2 est) en fait, 1' arbre c<hii- 
mun d* entree de ces de\ix joints* 

Ainsi qu*on I'a explique plus haut en reference & 

20 la figure lA, chaque joint J a un arbre d*entr6e 1 qui se termine 
par une partie extreme 12 coudee ou deviee lateral ement. II est 
possible d'associer a 1* arbre 1 les deux joints J11 et J12 par 
1 ' intermedi aire de leurs parties extremes coudees, comme on peut 
le voir sur la figui^ 6. L* arbre 1 const itue 1' arbre d' entree du 

25 premier joint J11 ; a I'interieur de ce dernier, cet arbre 1 se 
termine par une partie extreme 121 qui est fixee par son extremi- 
te libre a un plateau 100. A ce dernier est fixee aussi avec un 
decalage angulaire b I'extremite libre de la partie extreme 122 
de 1' arbre 1 du joint J12. Les arbres 1 des deixx joints J11, J12 

30 sont disposes coaxialement dans I'espace. 

Le montage de 1' arbre 2 et des deux joints J21, 
J22 est le meme que celui qui vient d'Stre decrit. Chaque arbre 
2 de ces joints se termine par une partie extreme deviee latera--* 
lement, respectivement 221, 222, qui sont chacune fixee a un pla- 

35 teau 200 avec le meme decalage angulaire b que celui mentionne 
ci-dessus. 

Sur la figure 6, on a represente schematiquement 
un palier 101 guidant 1* arbre d' entree 1 du joint J11, en suppo- 
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sant que cet arbre est I'arbre moteur d'eotree du mecanisme. De 
mSme, un palier 201 guide I'arbre 2 du joint J22 suppose gtre 
1 arbre recepteur de sortie du mecauisme. De cette facon. 1' ar- 
bre moteur 1 et 1' arbre recepteur 2 scut situes sur les c6te8 
5 opposes du mecanisme. Cet agencement u'est pas obligatoire. Bo 
conser^ant 1 'arbre 2 du joint J22 comme arbre iecepteur, on peut 
adopter comme arbre moteur 1 'arbre 1 du Joint J12. 

Dans le cas du mecanisme il lustre par la figure 2 
I'arbre moteur 1 et I'arbre recepteur 2 sont situes tous deux ' 
10 entre les joints respectivement J11-J12 ou J21-J22 auxquels ils 
sont associes. 

^, . , °° ^® r^f^rera plus precisement d la figure 2 pour 
decrire plus completement le mecanisme de 1' invention. Dans cha- 

15 122 faxt avec I'axe de 1' arbre 1 un angle a. II est preferable 
que cet angle a ait une valeur de I'ordre de 45" et qu'il soit 
le mSme dans les quatre joints Jll, J2i, J12, J2^on uotera cependant 
que I'on peut choisir la valeur de cet angle ^ entre quelqula 

20 treme deviee 121 du joint J12 definissent un plan. De mSme 1 'ar- 
bre 1 et sa partie extrfime deviee 122 du joint J11 definissent 
un plan. Cp^s. deux ^i^^^ °sVii*f?|« gpufondus mais ils font entie 
eux un angle b/Da valeur de cet a^Jfie'^eut gtre choisie entre 
quelques degree et 176» environ j la valeur pr6f6ree est 90« en- 
25 viron. Quelle que soit la valeur retenue pour 1- angle de ces 
deux plans, elle est la mSme dans les deux paires de joints, 
d une part JII-JI2 pour I'arbre 1 et J21-J22 pour I'arbre 2. 

^® mecanisme de la figure 2, dans les deux 
joints correspondants J11-J21 ou J12-J22 qui sont r^unis par une 
trxngle 18 et qui sont associes respectivement a I'arbre 1 et a 
I'arbre 2, les parties extrSmes d^viees respectivement 122 et 
221 ou 121 et 222, sont paralleles dans I'espace. 
J11 TP1 ^ , A^t^ement dit, les premiers joints correspondants 
« 111 . pairs et de la seconde paire de joints 

35 sont disposes identiquement dans I'espace de part et d' autre 

d un plan H perpendiculaire au plan des arbres 1 et 2 et Equidis- 
tant de ces derniers. Ce plan n'est pas represente sur la figure 
2 mais sa trace est dessinee sur les figures 5A, 5B et 3A a 3D 
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et dSsignSe par la r§f§rence H. 

Dans I'exemple illustr§ par la figure 2, les 
seconds joints correspondants J12, J22 appartenant respectivement 
Si la preniifere et a la seconde paire de joints sont disposes iden- 
5 tiquement aussi dans I'espace de part et d' autre du mfime plan H 
d§finl ci-dessus. 

Au contraire, dans I'exemple illustrS par la fig. 
4y les seconds joints J12, J22 respectivement de la premiere et 
de la seconde paire de joints sont disposes symStriquement par 

10 rapport au plan H et les premiers joints Jll, J21 respectivement 
de la premiere et de la seconde paire de joints sont aussi 
disposes symetrlquement par rapport S ce plan H; cette derni^re 
disposition se remarque principalement par le fait que les par- 
ties extremes coudSes 122 et 221 respectivement dans le joint Jll 

15 et dans le joint J21 sont situSes dans le plan de la figure et 
sont symStriques par rapport au plan tandis que les parties 
extremes 121, 222 des joints J12, J22 sont situSes dans des pl|gs^ 
perpendiculaires au plan de la figure 4 et sont symStriquesf elle^ 
disposSes identiquement momentan§ment pendant leur mouvement par 

20 rapport au plan H ^ leur position de la figure 4. 

Les remarques faites ci-dessus sont applicables 
aussi a I'exemple de la figure 6 quand les joints de chaque pairs, 
J11-J12 d'une part et J21-J22 d'autre part, sont accouplSs par un 
plateau 100 ou 200. Sur la figure 6, la disposition des joints 

25 Jll et J21 ou J12-J22 est identique de part et d' autre du plan H. 

Le fonctionnement d'un mficanisme conforme S celui 
qui est illustrS par la figure 2 est le suivant. 

Le mouvement rotatif continu imposfi a I'arbre 1 
suppose Stre I'arbre moteur est transmis a I'arbre 2 supposS 6tre 

30 rScepteur par deux chaines cin6matiques parallSles. Une premiSre 
chalne cin§matique comprend le joint Jll, la tringle 18 correspon- 
dante et le joint J21. La seconde chalne cin§matique comprend le 
joint J12, la tringle 18 correspondante. et le joint J22, Quand 
les organes de I'une de ces deux chaines se trouvent a une 

35 position de point mort, les organes de 1 'autre chalne, qui sont 
d§cal§s angulairement , sont en position de transmission. Ainsi 
les deux chaines cingmatiques travaillent ensemble sans se 
contrarier et, au contraire, en se compl§tant. L'arbre 2 tourne 
a la mSme vitesse et dans le m6me sens que l'arbre 1. 

40 On a suppose, dans ce qui precede, que 1' angle a. 
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fat ,ue lea a»gles a aoxent lga,« dana u«e iS-e equina oi„Z' 
. U,ue i xla pauvent 8tre au«„nts aot« „aa c^, at "I^^, 

Ia,on aat«faiaa»ta loragua laa arbraa 1 at 2 ,t lea tringla. 
1^»e soot p„ diapoaaa ,a recta^sla. Oatt. diapositioTrecta„. 

arores T et 2 soient parallelea. le<» +T.H«rri^- 
Plac^ea tiour «J^xexes, les tringles 18 peuvent 6tre 

Placees pour faire appara£tre un parallelogramme (figure o« 
UD trs^peze pouvant §tre r6et«no.i« , i ^.^sure jb; ou 

les rx^es 3C et 3D)! ^uelconaue ou isocele ,voxr 

Avec le necanisme illustre par la f ijcure 4 i 
que deux joints correspondauts J12, J22 sont dieposridl'ti 
.ent tandis ,ue les deux autres Joints corresp nLts ^TlT 

rotataon de I'arbre 1 conduit d une rotation de l-a^bre ^ a !a 
meme vxtesse mais en sens inverse. O'est ce au«0D a ZLl ^ 
haut la transmission retro-homocinetioul L IZ appele plus 
m«n-t- ^ "w^'Auetique. se m6ae que pr^c^dem- 

^Til .1 ? ^ '^^-^ »»• chat- 

«»e«atx,ua «aiB catta valaur n-aat pas forc4m.»t id.ntia« an. 
tre una chalne et I'autre. II n'asi: n.. »vi< ^ • "'""S"* 

laa arbres 1 . a lea trinSea Z fZ.T ^ 
54), i^ringxes 18 toramt un rectangle (figure 

les arbras 1 at 2 peuvent Stre dispos^a a™/,«-^ 

T^rl , Psrall^lea (figure 5B). Oetta diapoaition 

SoT^aT J^omocinetigue inveraa ou retrol^ocin*- 

SHi t'^'^niBBloD bo«ocineti,„, direct" 

^L^?-T ' ^" * » coaviennent pol u ^1^^ 

iomocinetique directa mais celles des fimrea ?B i ^ 

te.t paa le fonctioo.e.,« r«tro-b«„.Sf^".f'^ " 

l-inveatioa read poaaible la traa\„iL:a I-u^riTdTrf 

tatioD entre deux arbres 6ioSr«,i- »uvemevv ae ro- 

Di chaine !,« ^n^.^ ^^^^^Des sans engrenages, ni courroie, 
Dx cnalne. Le f onctionnement est beaucoup plus silenci.u^ 
est moins sujet a I'usure et aux defaillL^.r™ ' 
demands moins de soina d 7 '^^^^^^^^'^^^ mecaniques ; ii 
brification! -*-etxen. en particulier moins de lu- 
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I*es utilisations pratiques sont oombreuses* Qd 
se coDtentera d'en decrire un exemple qui se rapport e a une mo- 
tocyclette* On se referera aux figures 7^9. 

Sur la figure 79 on peut voir use partie d'une 
5 botte de vitesses 50 d'uce motocydette avec son arbre de sortie 
51. Celui-ci constitue I'arbre 1 d»un mecanisme de transmission 
de 1* invention dont I'arbre 2 est I'arbre 52 de la roue arriere 
53 de la motocTclette. Seuz brae de suspension paralldles 54., 55 
supportent I'arbre 52 de la roue 53 par I'intermediaipe de poup- 

10 lements a billes 56, 57* A leur extremite oppos6e les bras de 
suspension 54-, 55 sont montes osoillants, de fa^on connue en soi, 
autour d»un axe 58 porte par le chSssis 59 qui ports aussi la 
boite de vitesses 50. Oelle-ci est determin6e pour qu© son arbre 
de sortie 51 toume a la Vitesse de la roue 53. 

'^^ I^s deux extremites opposees de I'arbre 5I sont 

reunies par le mScanism© de 1' invention aux deux extremites de 
I'arbre 52 de la roue 53. Dans cet exemple, on a suppose que 
I'arbre 51 et la roue 53 toument en sens opposes. Le mecanisme 
de transmission comprend done une premiere paire de Joints J11, 

20 J12 qui sont months aux extremites de I'arbre 51 et une seconds 
paire de Joints J21, J22 qui sont montes aux extremites opposees 
de I'arbre 52. II s'agit d«un mecanisme retro-homocinetique coame 
celui de la figure 4, 

Pour que la roue 53 soit d&nontable sans difficul- 
25 te, I'arbre 52 eomprend deux tron^ons extremes 52A et 52B months 
chacun respectivement a 1' extremite d'un bras de suspension 54, 
55. La roue 53 comprend un moyeu 60 qui se monte entre les trea- 
sons 52A et 52B de I'arbre 52 et qui y est solidement fixee grt- 
ce A des vis 61, 62. La tgte de ces demieres se lege dans un 
30 evidement convenable pr§vu dans les trongons 52A, 52B. Ceux-ci 
sont munis cbaoun d'ua bras oblique 63, 64 qui porte un axe 221, 
222 respectivement qui constitue la partie extrgme coudee ou 
deviee lateralement d'un angle a de I'arbre 52. 

De mgme I'arbre 5I de la bojEte de vitesses 50 est 
35 pourvu a ses extremites de deux plateaux 65, 66 ayant chacun un 
bras oblique 67, 68 respectivement qui servent ii porter avec 
1' angle a voulu un axe 122 (I'axe 121 n'est pas visible sur la 
figure 7). Chacun des axes 122, 221, 222, est entoure d'un four- 
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reau 69, 70 coDteDant des roulements a aiguilles 71 7p 

^ur^eau po.te . .o. .ou. lea deux t^on^onTde I 

que ooxnt J11, J12, jgi, j22. ^ 

sont articules dans uu ^trier t«» , ^ 

i .me extr4„it4 et m^tleTtael^^r 

rt... » ™ """"eea teXescopnuement dans les otriera 17 
des joiBts J21 et J22 ssaoci^s & la roue « .«„ / 17 

1. Ubre a4batte.e»t de c.lu-ci a^ecTa br^ . 

54, 55, * '>^as do suspension 

La figure 7 permet aussl de hi*»n i , 

angulaire des joints entr*. e dficalage 

nh,r . . cingmatique J11-18-J21 et la 

1 Wle? '^^^ Ce d.calage mat.rialis. par 

1 angle b sur la figure 6, se redargue sur la figure 7 par le 
fait que les parties extrSmes 122 et 221 des joints Jli !t 
sont dans le plan de cette fiaure tan^i ? ^ 

121 et 222 des joints J12 et ^'^^^^"^^ 
a la flmir. ! r ^^^'^ ''^"^ P^^" perpendiculaire 

la figure. Autrement dit entre le joint Jll et le joint J12 

conmte entre le joint J21 et le joint J22 le s^n.^ 

est de SCO. .insi qu^on La ditU Zll v 1 r"d\X\1^^^^^ 

liffLe^t de L""^^"^ "^"^"^^-^ - - -^^e 
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REVENDICATIONS 

/ MScanisme de transmission homocinStique d'un 
mouvement circulaire entre un premier arbre et un second arbre 
espac€s contenus dans un m&ne plan, caractSrisg en ce qu'il 
5 comprend sur le premier arbre une premiere paire de joints 

composSe d'un premier joint rotatif-oscillant et d'un second joint 
rotatif-oscillant, sur le second arbre une seconde paire de joints 
compos§e d'un premier joint rotatif-oscillant et d'un second joint 
rotatif-oscillant, ces joints etant tous d'un m&ne type connu en 

10 soi comprenant un premier SlSment et un second Pigment ayant 

respectivement r en f onctionnement , un mouvement circulaire continu 
et un mouvement circulaire alter natif, les premiers §l§ments des 
joints §tant accouplgs ensemble avec un dScalage angulaire relatif 
dans chacune des paires de joints soit en prolongement direct I'un 

15 de 1' autre en se confondant respectivement avec le premier arbre 
et avec le second arbre, soit par 1 ' intermSdiaire de deux plateaux 
dont les axes geometriques sont confondus respectivement avec 
I'axe ggomStrique du premier arbre et avec I'axe geom§trique du 
second arbre, tandis que les seconds SlSments des premiers joints 

20 de chague paire et les seconds glSments des seconds joints de 
chaque paire sont accouplSs ensemble en prolongement I'un de 
1' autre pour constituer respectivement une tr ingle de liaison 
reliant les deux premiers joints et une tr ingle de liaison 
reliant les deux seconds joints » 

2^ 2°/ Mecanisme selon la revendication 1 caract6ris6 

en ce que le premier S16ment de chague joint est un arbre coud§ 
avec une partie divergente et dans chacune des paires de joints, 
les joints sont dispos§s en opposition avec les parties diver- 
gentes dirig§es en sens opposes, les premiers §lSments Stant 
accouplSs ensemble eh prolongement entre les deux joints de 
chaque paire pour constituer respectivement le premier arbre et 
le second arbre. 

S**/ M§canisme selon la revendication 1 caract§ris6 
en ce que le premier el§ment de chaque joint est un arbre coud6 
35 avec une partie divergente et dans chacune des paires de 
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doints. les ooints sont disposes en regard I'un de !• autre avec 
les parties divergentes dirig^es I'une vers I'autre, les premier 
elements etant accouples par I'intermediaixe d'un plateau par 
les extremites libres des parties divergentes avec un decalage 
angulaire sur ce plateau, 

-^V Mecanisme aelon la revendication 3, caractS- 
ris§ en ce que le decalage angulaire sur le plateau des extre- 
mites libres des parties divergentes est le mgme pour les pre- 
miers elements des doints de la premiere paire de joints et pour 
les premiers elements des joints de la seconde paire de joints. 

5V Mecanisme aelon la revendication 2, carapte- 
rise en ce que les premiers joints de la premiere et de la se- 
conde paire de joints sont disposes identiquement de part et 
d • autre d;un plan perpendiculaire au plan du premier et du second 
arbre et equidistant de ces deux arbres cependant que les seconds 
joints de la premiere et de la seconde paire de joints sont dis- 
poses identiquement de part et d' autre du mgme plan. 

6V Mecanisme selon la revendication 2, caracteri- 
se en ce que deux joints correspondents de la premiere et de la 
20 seconde paire de joints sont disposes symetriquement de part et 
d'autre d'un plan perpendiculaire au plan du premier et du se- 
cond arbre et equidistant de ces deux arbres cependant que les 
deux autres joints correspondents de la premiere et de la secon- 

de paire de joints sont disposes symetriquement de part et d^autre 
O du meme plan. 

7V Mecanisme selon la revendication 5, caracteri- 
se en ce que le premier arbre et le second arbre sont paralleles 
et les tringles de liaison sont paralleles. 

8V Mecanisme selon la revendication 5, caracteri- 
se en ce que le premier arbre et le second arbre sont paralleles 
et les tringles de liaison sont concourantes. 

Mecanisme selon la revendication 6, caracteri- 

et les'trri TT" paralleles 
et les tringles de liaison sont paralleles. 

et les tringles de liaison sont parallelea. 
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